


















2'4ロ主 τEt2 r 
A寸注品= 博 士
8 6 8 5 {'コ"3 
学位授与の日付 平成元年 3 月 24 日
学位授与の要件 基礎工学研究科物理系専攻






















安定性を保証する PDS制御法を提案する o 乙の手法は一種の colocati on 制御法であり，関節変位や
速度のフィードパック CPD feedback )，'C::リンクの根元で測定した歪のフィードパック( S t rai n 
























摘している。そ乙で リンクの根元で測定した歪のフィードパック CStrain feedback)を従来の P




する。そ乙で全システムを Galerki n のモード展開法に基づいて再定式化し 乙のモ}ド展開モデルの
上で PDS 制御法が安定になる乙とを証明している。また PDS 制御法の振動抑制効果を調べるために.
柔軟 2 リンクアームを製作し，理論的に予測された効果を実験的にも確認するに至っている。
その他，柔軟多リンクロポットの手先の位置や姿勢が測定でき，かつ，制御目標を作業座標で与えたと
きの制御法として，近似ヤコビ作用素を用いた PD制御法を提案し，乙れによってスピルオーバによる不
安定問題が解決できる乙とを示しているo
乙のように，本論文はロポット工学および機械制御の分野に新しい知見を加えることによって機械工学
に大きく貢献しており，よって，学位論文として価値あるものと認める。
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